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Hintergrund der Erf indung 
Gebiet der Erfindungi 

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Mikroprozessor und 
insbesondere einen Mikroprozessor zum Strukturieren eines 
Datenverarbeitungssystems mit hoher Verlaplichkeit . 

Beschreibung des Standes der Technik: 

Als eine der Techniken zum Strukturieren eines Datenverar- 
beitungssystems mit hoher VerlSpiichkeit'' £st es im Stand der 
Technik bekannt, Daten redundante Information hinzuzuf iigen. 
In einem ein Paritatsbit als redundante Information verwen- 
denden System werden aus einem Speicher ausgelesene Daten 
aufgrund dieser Daten und der zu denselben hinzugef iigten 
Paritatsbitinf ormation iiberpriift, ob sie giiltig sind oder 
nicht, wobei durch den Mikroprozessor verarbeitete Daten 
zusammen rait der Paritatsbitinformation, die aus den zu 
schreibenden Daten erzeugt wurde, in den Speicher einge- 
schrieben werden. 

Bezugnehmend auf Fig. 1 ist ein solches Datenverarbeitungs- 
system gemSP dem Stand der Technik gezeigt. Ein Mikroprozes- 
sor 701 ist durch einen Systemsteuerungsbus .704^, einen 
Systemadressbus 705 und einen Systemdatenbus 706 mit einem 
Programm-ZDatenspeicher 702 zusammehgeschaltet , der ein 
auszuf uhrendes Prograinm und zu verarbeitende Operandendaten 
speichert. Das Programm und die Daten, die in dem Speicher 
702 gespeichert sind, werden im folgenden als "Daten" 




bezeichnet. Welter sind ein Paritatsbitspeicher 703 und eine 
Paritatssteuerschaltung 708 vorgesehen. Der Speicher 703 ist 
mit der Sys terns tauerung und Adressbussen 704 und 705 verbun- 
den, und die Steuerschaltung 708 1st mlt der Systemsteuerung 
und Datenbussen 704 und 706 verbunden. Der Speicher 703 und 
die Steuerschaltung 708 slnd durch elne Parltatsbltleltung 
707 mltelnander verbunden. Die Steuerschaltung 708 fuhrt eln 
Signal 7 09 zum Anzeigen, ob Daten giiltig/ungultig slnd und 
eln Bereltsignal 710 zu. 

In elner Datenleseoperatlon nimmt der Mlkroprozessor 701 auf 
gewiinschte Adressen der Speicher 702 und 703 mlttels der 
Steuer- und Adressbusse 704 und 705 Zugrlff . Die aus der 
Adresse, auf die Zugrlff genoiranen wurde, ausgelesenen Daten 
werden iiber den Datenbus 706 zu dem Mlkroprozessor 701 und 
welter zu der Paritatssteuerschaltung 708 iibertragen. 
Dariiberhlnaus wlrd zu den aus dem Speicher 7 02 ausgelesenen 
Daten hlnzugefugte Parltatsbltlnf ormatlon aus dem Paritats- 
bitspeicher 703 ausgelesen und iiber die Le-itung 707 zu der 
Steuerschaltung 708 iibertragen. Di^ "Paritatssteuerschaltung 
7 08 berechnet eln Syndrom der derselben zugefiihrten Daten 
und verglelcht das Berechnungsergebnis mlt der Partitatsblt- 
Inf ormatlon. WShrend der Berechnung verandert die Steuer- 
schaltung 708 das Bereltsignal 710 zu elnem inaktlven Pegel, 
um dem Mlkroprozessor 701 daruber zu Informieren, dap die 
Schaltung 708 elne Berechnung durchfiihrt. Wenn die Berech- 
nung vollendet 1st, verSndert die Steuerschaltung 708 den 
Pegel des Berelt signals 710 zu elnem aktlven Pegel und 
Informiert den Mlkroprozessor 701 durch das Signal 709, ob 
die aus dem Speicher 702 ausgelesenen Daten giiltig sind oder 
nicht . 

Bel elner Datenschreiboperatlon nimmt der Mlkroprozessor 701 
mlttels des Steuer- und des Adre-G<3-bu«©ses 7 04 und 705 Zugrlff 
auf gewiinschte Adressen der SpeiHTier 702 und 7 03 und iiber- 
trSgt 2u schreibende Daten auf den Datenbus 706. Dlese Daten 
werden in die Adressen des Spelchers 702, auf die Zugrlff 
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genommen wurde, eingeschrieben und werden weiter der Pari- 
tatssteuerschaltung 708 zugefiihrt. Die Schaltung 708 
berechnet ein Syndrom der Daten und erzeugt Paritatsbit- 
information, die durch die Leitung 707 anschliePend in die 
Adresse des Speichers 703, auf die Zugriff genommen wurde, 
eingeschrieben wird. Wahrend der Syndromberechnung hat die 
Schaltung 708 dem Mikroprozessor 701 das Bereitsignal 710 
mit inaktivem Pegel zugefiihrt. 

Auf diese Weise kann ein System mit hoher Verlapiichkeit 
strukturiert werden, Wie aus der obigen Beschreibung deut- 
lich wird, wird jedoch die effektive Speicherzugrif f szeit 
durch die Addition einer von dem Speicher 7 02 ben5tigten 
Zugriffszeit und einer von der Paritatssteuerschaltung 708 
benotigten Syndromberechnungzeit bestimmt. Aus diesem Grunde 
kann der Mikroprozessor eine Datenverarbeitungsoperation 
nicht bei einer hohen Geschwindigkeit durchfuhren, und dies 
verringert die Leistung des Systems. 

Die Aufraerksamkeit wird, auf den folgenden Stand der TecLnik 
gerichtet • 

In "Patent Abstracts of Japan", Band 006, Nr. 002 wird die 
Schaffung einer Einheit offenbart, die eine Fehlerverar- 
beitungsoperation, zum Beispiel eine Paritatsf ehleropera- 
tion, auf einem Speicher unabhangig und getrennt von einer 
Aus fiihrungs einheit durchfiihrt. 

In US-A-4 . 528 . 666 wird der Einbau einer Paritats-Zuberprii- 
fungs-Erzeugungseinheit in ein Speichersystem offenbart. 

In US-A-4 .648.034 wird ein Protokoll zum Synchronisieren des 
Betriebs einer CPU (central processing unit - zentrale 
Recheneinheit) mit der eines Co-Prozessors offenbart.^ 

In US-A-4 . 205 . 301 wird ein Verfahren zum Feststellen einer 
Funktionstorung einer Halbleitervorrichtung offenbart. 




In "Patent Abstracts of Japan", Band 010, Nr. 241 warden 
Mittel ziim Verarbeiten eines Ausgangssignals aus einer 
Paritatsuberprufschaltung offenbart, wobei die Paritatsiiber- 
priifung wahrend des Auslesens aus dera Speicher unterbunden 
wird. 



Zusammenfassung der Erfindung 

Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht in der 
Schaffung eines Mikroprozessors mit einer verkiirzten effek- 
tiven Speicherzugrif f szeit. 

Eine weitere Aufgabe einiger Ausf iihrungsformen der vorlie- 
genden Erfindung besteht in der Schaffung eines Mikroprozes- 
sors, in dem eine Steuereinheit fiir redundante Information 
als eine auf einem Chip gebildete Einheit zusammen mit einer 
Steuerschaltung zum Steuern der Aktivierung/Inaktivierung 
der Steuereinheit fiir redundante Informa^tion hergestellt 
wird . 

Ein Mikroprozessor gemafj einem Aspekt der vorliegenden 
Erfindung weist auf einem einzigen Halbleiterchip eine 
Ausf uhrungseinheit zum Ausfiihren einer Anweisung und einen 
Satz von Datenanschliissen, die mit Daten versorgt werden, 
auf und ist dadurch gekennzeichnet, dap die Ausf Uhrungs- 
einheit Mittel zum Erzeugen eines ersten Zeittaktsignals und 
danach eines zweiten Zeittaktsignals einschliept, und daf3 
der Mikroprozessor darliberhinaus auf dem einzigen Halblei- 
terchip erste Kittel, die auf das erste Zeittaktsignal 
reagieren, um die Daten, die dem Satz von Datenanschliissen 
zugefiihrt sind, abzurufen, zweite Mittel, die auf das zweite 
Zeittaktsignal zum Obertragen der in die ersten Mittel abge- 
rufenen Daten zu der Ausf uhrungseinheit reagieren, Mittel 
zum Uberpriifen der Gultigkeit der in die ersten Mittel abge- 
rufenen Daten und zum Erzeugen, bevor das zweite Zeittakt- 
signal erzeugt ist, eines resultierenden Signals, das 



darstellt, ob die in die ersten Mittel abgerufenen Daten 
giiltig sind Oder nicht, und Mittel zum Zufuhren des resul- 
tierenden Signals zu der Ausf uhrungseinheit, wobei die 
Uberpriifmittel einen Anschlup fur redundante Information 
einschliepen, dem redundante Information zugefiihrt wird, die 
die dem Satz von Datenanschliissen zugefiihrten Daten beglei- 
ten, Speichermittel^ die auf das erste Zeittaktsignal 
reagieren, um zeitweilig die redundante Information zu 
speichern, und Mittel aufweist, die auf die in die ersten 
Mittel abgerufenen Daten und die redundante Information, die 
in den Speichermitteln gespeichert ist, reagieren, \im das 
resultierende Signal zu. erzeugen. 

Es kann sich ein Zeittakterzeuger auf dem Chip befinden, 
wobei die Ausf uhrungseinheit Mittel zum Erzeugen des ersten 
Zeittaktsignals (RDL) und danach des zweiten Zeittaktsignals 
(RDO) von aufeinanderfolgenden Zeittaktsignalzyklen ein- 
schliefit . 

I" • - 

Die Zufiihrmittel konnen ein Steuersignal empf angen und das 
resultierende Signal der Ausf uhrungseinheit zufuhren, wenn 
das Steuersignal einen aktiven Pegel annimmt, und ein 
giiltiges Signal, das darstellt, dap die in die ersten Mittel 
abgerufenen Daten gultig sind, der Ausf uhrungseinheit 
unabhangig vom result ierenden Signal zufuhren, wenn das 
Steuersignal einen inaktiven Pegel annimmt. 

Die Steuereinheit fur redundante Information kann die 
Giiltigkeit der in den Mikroprozessor abgerufenen Daten 
iiberpriifen, bevor die Daten auf dem internen Datenbus er- 
scheinen, so dap die Dateniiberpriif ungszeit der Steuereinheit 
eine effektive Speicherzugrif f szeit nicht beeinflupt. 

In einer Ausf iihrungs form dieses Mikroprozessors fiir ein 
keine redundante Information verwendendes System ist es 
ausreichend, das redundante Freigabssignal mit dem inaktiven 



Pegel zuzufiihren, so dap keine externe Steuerschaltung fur 
den AnschlujS fvir redundante Information erforderlich ist. 



Kurze Beschreibung der Erfindung 

Die obigen und andere Aufgaben, Vorteile und Merkmale der 
vorliegenden Erfindung werden aus der folgenden Beschreibung 
in Verbindung init den begleitenden Zeichnungen deutlicher 
werden,. in denen: 

Fig. 1 ein Blockschaltbild ist, das ein Datenverarbei- 

tungssystein gema/J dem Stand der Technik darstellt; 

Fig. 2 ein Blockschaltbild ist, das ein einen Mikropro- 
zessor gemaP einer erf indungsgemaPen Ausfuhrungs- 
form verwendendes Datenverarbeitungs system dar- 
stellt; 

I' • * 

Fig. 3 ein detailiertes Blockschaltbild ist, das einen 
Datenbuspuf fer, eine Paritatssteuereinheit und 
eine Paritatsf reigabesteuerschaltung des in Fig. 1 
gezeigten Mikropro zessor s darstellt; 

Fig. 4 ein Zeitdiagramm ist, das eine Datenleseoperation 
des in Fig. 1 gezeigten Mikroprozessors darstellt; 

Fig. 5 ein Zeitdiagramm ist, das eine Datenschreibopera- 
tion des in Fig. 1 gezeigten Hikroprozessors dar- 
stellt; 

Fig. 6 ein Blockschaltbild ist, das eine weitere erfin- 
dungsgemape Aus fuhrungs form darstellt; und 

Fig. 7 ein Zeitdiagramm ist, das eine Adressenausgabe des 
in Fig. 6 gezeigten Mikroprozessors darstellt. 




Ausfiihrliche Beschreibung der bevorzugten Ausfiihrungsf ormen 

Bezugnehmend auf Fig, 2 wird ein Mikroprozessor 1 gemaJJ 
einer erf indungsgema|5en Ausf uhrungsf orra als eine monoli- 
thisch integrierte Halbleiterschaltkreiseinrichtung herge- 
stellt und ist durch einen Systemsteuerungsbus 4^ einen 
Systemadressbus 5 und einen Systemdatenbus 6 mit einein Pro- 
gramin-/Datenspeicher 2 zusammengeschaltet , der ein auszufiih- 
rendes Programm und zu verarbeitende Operandendaten spei- 
chert, die iiu folgenden einfach als "Daten" bezeichnet 
werden. Der Mikroprozessor 1 ist weiter durch den System- 
steuerungs- und den Adressbus 4 und 5 und ei ne Paritatsbit-_ 
Jjeitung 7 mit einein Paritatsbitspeicher 3, der Paritatsbit- 
information als redundante Information speichert, zusammen- 
geschaltet. Die Paritatsbitleitung 7 ist mit einem Paritats- 
anschlup 51 des Prozessors 1 verbunden. Der Mikroprozessor 1 
schliept eine Anweisungsausf iihrungseinheit 10 zum Ausfuhren 
von Anweisungen f iir das Programm und zvim Durchfiihren von Le- 
se-/Schreiboperationen von Operanalftdaten ein. Die Einheit 
10 gibt einen Satz von Steuersignalen uber einen internen 
Steuerbus 7 0 und einen Steuerbuspuf f er 20 auf den System- 
steuerungsbus 4 und einen Satz von Adressignalen iiber einen 
internen Adressbus 80 und einen Adressbuspuf fer 30 auf den 
Systemadressbus 5 aus . Ein Datenbuspuf f er 40 und ein inter- 
ner Datenbus 90 sind von einem in zwei Richtungen gerichte- 
ten Typ und schalten die Ausf iihrungseinheit 10 und den 
Systemdatenbus 6 zusaramen. Dem Datenbuspuf fer 40 werden uber 
den internen Steuerbus 70 und/oder direkt von der Ausf iih- 
rungseinheit Steuersignale R/W, RDL, RDO, WDLl und WDL2 fiir 
eine Daten-Lese/Schreiboperation zugefuhrt. Das Signal R/W 
ist ein Daten-Lese/Schreibsignal zum Kennzeichnen einer 
Daten-Leseoperation oder einer Daten-Schreiboperation . Das 
Signal RDL ist ein Lese-Datenhal-^-es-ignal, das als ein errstes 
Zeittaktsignal zum Abrufen von L"§'se-Daten auf den Systembus 
6 in den Mikroprozessor 1 verwendet wird, und das Signal RDO 
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ist ein Lese-Datenausgangssignal, das als ein zweites 
Zeittaktsignal zum tJbertragen der abgerufenen Lesedaten auf 
den internen Datenbus 90 verwendet wird. Das Signal WLDl ist 
ein erstes Schreib-Datenhaltesignal/ das zum Abrufen von 
Schreib-Daten auf dera internen Datenbus 90 in den Daten- 
buspuffer 40 verwendet wird, urid das Signal WDL2 ist ein 
zweites Schreib-Datenhaltesignal, das zum Ubertragen der 
abgerufenen Schreib-Daten auf den Systemdatenbus 6 verwendet 
wird. Die in den Puffer 40 durch das Zeittaktsignal RDL 
abgerufenen Daten werden iiber einen Satz von Lese-Datenlei- 
tungen 41 zu einer auf einem Chip gebildeten Paritatssteuer- 
einheit 50 ubertragen. Diese Einheit 50 berechnet ein 
Syndrom der abgerufenen Lese-Daten und erzeugt in Reaktion 
auf eine von dera Anschlu/J 51 zugefuhrte Paritatsbitinf orma- 
tion ein Signal 52 zum Anzeigen der Datengiiltigkeit, wobei 
das Signal 52 anschliepend einer Paritatsf reigabesteuer- 
schaltung 60 zugefuhrt wird. Der Einheit 50 werden weiter 
die Steuersignale R/W, RDL und WDL2 zugefuhrt • Der Steuer- 
schaltung 60 wird weiter ein Paritatsf reigabesignal REC von 
einem AnschluJJ 61 zugefuhrt, VJenn eine redundante Steuei.- 
funktion verwendet wird, wird das Signal REC auf die lo- 
gische "0" als einen aktiven Pegel festgelegt. Andererseits 
wird in einem Fall^ in dem die redundante Steuer funktion 
nicht verwendet wird, das Signal REC auf die logische "1" 
als einen inaktiven Pegel festgelegt. Ein von der Freigabe- 
steuerschaltung 60 abgeleitetes Signal 62 wird der Ausfuh- 
rungseinheit 10 zugefuhrt. Die durch das Steuersignal WDLl 
in den Puffer 40 abgerufenen Schreib-Daten werden iiber einen 
Satz von Schreib-Datenleitungen 42 zu der Steuereinheit 50 
liber-tragen. Die Einheit 50 berechnet ein Syndrom der 
Schreib-Daten, um Paritatsbitinf ormation zu erzeugen, die 
anschliessend uber den AnschlujS 51 auf die Leitung 7 uber- 
tragen wird. 

Bezugnehmend auf Fig. 3 schliept der Datenbuspuf f er 40 

N Puf fereinheiten 40-1 bis 40-N zum Realisieren der Schnitt- 

stelle zwischen dem aus N Busleitungen 6-1 bis 6-N bestehen- 




den Systemdatenbus 5 und dem aus N Busleitungen 90-1 bis 
90-N bestehenden internen Datenbus 90 ein. Da jede der 
Puf fereinheiten 40-1 bis 40-N den gleichen Aufbau wie die 
anderen aufweist^ ist nur die erste Einheit 40-1 in Fig. 2 
gezeigt. Eine Verriegelungsschaltung 413 halt Schreib- 
Daten auf der internen Busleitung 90-1 in Reaktion auf das 
Signal WDLl, und eine Verriegelungsschaltung 412 halt das 
Aus gangs signal von der Verriegelungsschaltung 413 in Reak- 
tion auf das Signal WDL2 . Eine Ausgangspuf f erschaltung 411 
wird durch das Signal R/W gesteuert und ubertragt das 
Ausgangssignal der Verriegelungsschaltung 412 auf die 
Systemdatenbus leitung 6-1 in dem Daten-Schreibbetriebsmodus . 
Das Ausgangssignal der Schaltung 411 wird in einen Hoch- 
Impedanzzustand in dem Daten-Lesebetriebsmodus gebracht. 
Eine Eingangspuff erschaltung 414 wird unter der Steuerung 
des Signals R/W in dem Daten-Lesemodus aktiviert und in dem 
Daten-Schreibmodus inaktiviert. Eine Verriegelungsschaltung 
415 halt in Reaktion auf das Signal RDL das Ausgangssignal 
der Eingangspuff erschaltung 411, d. h- Lese-Daten, auf der 
Systemdatenbusleitung 6-1. Eine Ausgangspuf f erschaltung 416 
ubertragt in Reaktion auf das Signal RDO das Ausgangssignal 
der Verriegelungsschaltung 415 auf die interne Datenbuslei- 
tung 90-1. Das Ausgangssignal der Verriegelungsschaltung 415 
wird als Lese-Daten RDl von einem Bit abgeleitet, und das 
Ausgangssignal der Verriegelungsschaltung 413 wird als 
Schreib-Daten WDl von einem Bit abgeleitet. Die Lese-Daten 
von N Bit RDl bis RDN und die Schreib-Daten von N Bit WDl 
bis WDN werden iiber die Datenleitungen 41 bzw, 42 einem 
Multiplexer 501. in der Paritatssteuereinheit 50 zugefiihrt. 
Der Multiplexer 501 wird durch das Signal R/W gesteuert und 
wahlt die Lese-Daten RDl bis RDN in dem Daten-Lesemodus und 
die Schreib-Daten WDl bis WDN in dem Daten-Schreibmodus aus* 
Die ausgewahlten Daten aus dem Multiplexer 501 werden einem 
Syndromrechner 503 zugefiihrt, um ein. Syndrom derselben zu 
berechnen. Da der Aufbau und die Arbeitsweise des Rechners 
502 im Stand der Technik gut bekannt sind und die vorliegen- 
de Erfindung den Rechner 502 nicht direkt betrifft, wurde 
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eine ausf iihrliche Beschreibung desselben ausgelassen, um 
eine Komplexitat der Zeichnung zu vermeiden. Das resultie- 



Eingang eines Exklusiv-NOR-Gatters (EX-NOR-Gatter) 503 
zugefiihrt und wird in Reaktion auf das Signal WDL2 in einer 
Verriegelungsschaltung 504 gehalten. Das Aus gangs signal aus 
der Verriegelungsschaltung 504 wird auf die Leitung 7 im 
Daten-Schreibmodus durch eine Ausgangspuf f erschaltung 505 
ubertragen, die durch das Signal R/W gesteuert wird. Eine 
Eingangspuf ferschaltung 506 wird durch das R/W Signal im 
Daten-Lesemodus aktiviert, um die Paritatsbitinf ormation zu 
einer Verriegelungsschaltung 507 zu ubertragen. Diese 
Schaitung 507 halt die Paritatsbitinf ormation in Reaktion 
auf das Signal RDL und fiihrt dieselbe dem anderen Eingang 
des EX-NOR-Gatters 503 zu. Das Ausgangssignal des EX-NOR- 
Gatters 503 wird als das Signal 52 zum Anzeigen der Daten- 
giiltigkeit abgeleitet, das darstellt, ob die Lese-Daten 
giiltig sind oder nicht. Die Paritatsf reigabesteuerschaltung 
60 besteht aus einem ODER-Gatter 601. Wie- bereits erwahnt, 
ist das Freigabesignal REC auf die logische "0" festgelegt, 
wenn die redundante Steuerf unktion verwendet wird, und 
deshalb iibertragt das ODER-Gatter 601 das Signal 52 zum 
Anzeigen der Datengiiltigkeit zu der Ausf uhrungseinheit 10 
als das Signal 62. Wenn keine redundante Steuerf unktion 
verwendet wird, ist das Freigabesignal REC auf logischer "1" 
gehalten, so da|3 das Ausgangssignal 62 des ODER-Gatters 601 
ungeachtet des Signals 52 auf logischer "1" gehalten wird. 
Dement sprechend betrachtet die Ausf uhrungseinheit 10 alle 
Lese-Daten als giiltig, Es ist daher keine Steuerschaltung 
zum Steuern des Paritatsbitanschlusses 51 erf orderlich. 

Die Daten-Leseoperation und Daten-Schreiboperation des 
Prozessors 1 wird im folgenden unter Bezugnahme auf die 
Figuren 2 und 3 und welter auf die Fig. 4 und 5, die jeweils 
die Daten-Lese- und Datenschreibzeitdiagramme darstellen, 
beschrieben. In dem vorliegenden Mi-kroprozessor 1 besteht 
jeder Buszyklus fiir die Daten-Lese-/Schreiboperation grund- 



rende Berechnungs signal 53 des Rechners 52 wird einem 




legend aus zwei Zeittakten (Tl- und T2-Zustand) eines 
Systemzeittaktsignals ^. Basierend auf diesem Zeittaktsignal 
^ warden zwei Zeittaktsignale 01 und 02 , die sich hinsicht- 
lich ihrer Phase voneinander unterscheiden, erzeugt, um die 
oben genannten Zeittaktsignale RDL, RDO, WDLl und WDL2 zu 
erzeugen. 

Bei der Daten-Leseoperation (Fig. 4) gibt der Mikroprozessor 
1 einen Satz von Adressignalen auf den Systemadressbus 5 und 
einen Satz von Daten-Lesesteuersignalen auf den Systemsteue- 
rungsbus 4 aus, um auf gewiinschte Adressen der Speicher 2 
und 3 am Anfang des. Daten-Lesebuszyklus Zugriff zu nehmen. 
Die aus der Adresse des Speichers, auf die Zugriff genoramen 
wurde, ausgelesenen Daten werden zu dem Systemdatenbus 6 
iibertragen, und die aus der Adresse des Speichers 3/ auf die 
Zugriff genommen wurde, ausgelesene Paritatsbitinf ormation 
wird zu der Leitung 7 ubertragen. Die Ausf iihrungseinheit 10 
erzeugt das Lese-Datenhaltesignal RDL synchron mit dem im 
T2-Zustand auftretenden Zeittakt 02, so 'da^J die Lese-Daten 
auf dem Systemdatenbus 6 in der Verriegelungsschaltung 415 
abgerufen werden und zu dem Syndromrechner 502 iibertragen 
werden. Die Paritatsbitinf ormation auf der Leitung 7 wird in 
die Verriegelungschaltung 507 abgerufen, Durch das Abf alien 
des Signals RDL auf die logische "0" schliefJt die Verriege- 
lungsschaltung 415 das Eingangsgatter derselben, um die 
Lese-Daten in derselben zu halten- Synchron mit dem Zeittakt 
02, der nach dem T2-Zustand im Tl-Zustand auftritt, erzeugt 
die Ausf iihrungseinheit 10 das Lese-Datenausgangssignal RDO, 
so dap der Datenausgangspuf f er 416 die Lese-Daten von der 
Verriegelungsschaltung 415 auf den internen Datenbus 90 
libertragt. Andererseits empfangt der Syndromrechner 502 die 
Lese-Daten zum Zeitpunkt der Erzeugung des Signals RDL und 
berechnet das Syndrom derselben. Das errechnete Ergebnis 
wird durch das EX-ODER-Gatter 503 mit der Paritatsbitinf or- 
mation von der Verriegelungsschaltung 507 verglichen, und 
das Vergleichsergebnis 52 wird der Ausf iihrungseinheit 10 
iiber das ODER-Gatter 601 zugefiihrt. Es gibt eine Zeitspanne, 




die einera Takt des Taktsignals ^ von einem Zeitpunkt, zu dem 
der Datenbuspuf fer 40 die Lese-Daten auf dem Systemdatenbus 
6 abruft, zu einem Zeitpunkt entspricht^ zu dem der Daten- 
buspuf fer 40 die abgerufenen Lese-Daten auf den internen 
Datenbus 90 iibertragt. Wahrend dieser Zeitspanne kann die 
Paritatssteuereinheit 50 die Giiltigkeit der Lese-Daten 
uberpriifen. Dementsprechend erscheint die von der Einheit 50 
benotigte Uberpriif ungszeit nicht in dem Lese-Datenbuszyklus . 
Wenn das Signal 52 aus der Einheit die Ungliltigkeit der 
Lese-Daten anzeigt, startet die Ausf iihrungeinheit 10 erneut 
den Lese-Datenbuszyklus Oder stellt die Datenverarbeitungs- 
operation ein. 

In der Daten-Schreiboperation (Fig. 5) iibertragt die Ausfiih- 
rungseinheit 10 zu schreibende Daten, d. h. Schreib-Daten, 
auf den internen Datenbus 90 synchron mit dem Zeittakt 02^ 
der im T2-Zustand auftritt, direkt bevor der Daten-Schreib- 
buszyklus ausgefuhrt wird, und erzeugt weiter das Datenhal- 
tesignal WDLl. In Reaktion auf das Signal. .WDLl ruft die 
Verriegelungsschaltung 413 die Schfeib-Daten auf dem interen 
Datenbus 90 ab und fiihrt dieselben dem Syndromrechner 502 
zu. Der Rechner 502 beginnt das Syndrom derselben zu berech- 
nen. Zu Beginn des Daten-Schreibbuszyklus wird ein Satz von 
Schreib-Adressdaten auf den Systemadressbus 5 iibertragen. 
Die Ausfiihrungseinheit 10 erzeugt das Signal WDL2 synchron 
mit dem Zeittakt 02, der im Tl-Zustand auftritt. In Reaktion 
auf das Signal WDL2 ruft die Verriegelungsschaltung 412 die 
Schreib-Daten von der Verriegelungsschaltung 413 ab und 
iibertragt dieselben iiber die, Ausgangspuf f erschaltung 411 auf 
den Systemdatenbus 5 . Da eine Zeitspanne von der Erzeugung 
des Signals WDLl zu der des Signals WDL2 einer Taktzeit des 
Taktsignals ^ entspricht, beendet der Rechner 502 die 
Berechnung des Syndroms der Schreib-Daten wahrend dieser 
Zeitspanne. Das berechnete Ergebjnis,,.J3 wird in der Verriege- 
lungsschaltung 504 in Reaktion ai*€ das Signal WDL2 abgerufen 
und iiber die Ausgangspuf f erschaltung 505 und den AnschluiS 51 
auf die Paritatsbitleitung 7 iibertragen. Die Schreib-Daten 
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auf dem Systeradatenbus 6 und die Paritatsbitinf ormation auf 
der Leitung 7 werden in die Adressen der Speicher 2 bzvr. 3^ 
auf die Zugriff genommen vmrde, eingeschrieben. Daher 
erscheint die Syndromberechnungszeit auch nicht in dem 
Daten-Schreibbus zyklus . 

Wie oben beschrieben, weist der Mikroprozessor 1 die auf 
einem Chip gebildete Paritatssteuereinheit 50 auf, ohne 
weder den Daten-Lese- noch den Daten-Schreibbus zyklus zu 
verlangern, Dariiberhinaus kann der Mikroprozessor 1 leicht 
in einem System eingesetzt werden, das keine Paritatsbit- 
steuerfunktion verwendet. 

Um die VerlSpiichkeit eines Systems weiter zu verbessern, 
kann mit der Paritatsbitinformation eine Adresse zum Zugrei- 
fen auf einen externen Speicher oder eine Aupeneinheit 
hinzugefiigt werden. Ein in einem solchen System einsetzbarer 
Mikroprozessor ist in Fig. 6 als eine weitere erf indungsge- 
ma/Je Ausf uhrungsf orm gezeigt. 

Der vorliegende Mikroprozessor 1 schliept weiter eine 
Adressparitatssteuereinheit 110 zum Hinzufiigen von Paritats-- 
bitinf ormation zu einer auf den Systemadressbus 5 zu iiber- 
tragenden Adresse ein. Diese Einheit 110 schliej3t einen 
Rechner 112 zum Berechnen des Syndroms der Adresse zum 
Erzeugen von Adres spar itatsbitinf ormation 115, eine Verrie- 
gelungsschaltung 113 zum Abrufen der Information. 115 in 
Reaktion auf ein zweites Adresshaltezeittakt signal AL2 und 
eine Ausgangspuf f erschaltung 114 zum tJbertragen des Aus- 
gangssignals der Verriegelungsschaltung 113 auf eine Adress- 
paritatsbitleitung 120 iiber einen Adressparitatsbitanschlu(3 
ill ein. Der Puffer 114 wird durch ein Signal HQ, das 
erzeugt wird, wenn der Mikroprozessor 1 sich in einem Halte- 
Oder Stillstandzustand befindet, in einen Hochimpedanzzu- 
stand gebracht. Der Adres sdatenpuffer 30 schliept Pufferein- 
heiten 30-1 bis 30-M ein, die jeweils zwischen jede der 
internen Adressbitleitungen 80-1 bis 80-M und jede der 



Systemadressbitleitungen 5-1 bis 5-M gekoppelt sind, Jede 
der Einheiten 30-1 bis 30-M schliept eine Verriegelungs- 
schaltung 301 zum Abrufen einer internen Adresse in Reaktion 
auf ein erstes Adresshaltezeittaktsignal ALl, eine Verriege- 
lungsschaltung 302 zum Abrufen des Ausgangs signals der 
Verriegelungsschaltung 301 in Reaktion auf das Signal AL2 
und eine durch das Signal HQ gesteuerte Ausgangspuf ferschal- 
tung 303 ein, 

Wie in einem Adressenausgangszeitdiagramm in Fig. 7 gezeigt 
ist, iibertragt die Ausf iihrungseinheit 10 eine Adresse auf 
den internen Adressbus 80 und erzeugt das Signal ALl syn- 
chrori mit dem Zeittakt 01, der direkt vor dem auszuf uhrenden 
Buszyklus im T2-Zustand vorliegt. In Reaktion auf das Signal 
ALl ruft die Verriegelungsschaltung 301 die Adresse auf dem 
Bus 80 ab und iibertragt dieselbe zu dem Syndromrechner 112. 
Die Ausfiihrungseinheit 10 erzeugt danach das Signal AL2 
synchron mit dem im Tl-Zustand auftretenden Zeittakt 01. Als 
ein Ergebnis wird die Adresse in der Verriegelungsschaltung 
302 abgerufen und iibar den Ausgangspuf fer 303 auf den 
Systemadressbus 5 iibertragen. Da eine Zeitspanne von der 
Erzeugungszeit des Signals ALl zu der des Signals AL2 einer 
Taktzeitspanne des Taktsignals 0 entspricht, beendet der 
Rechner 112 die Berechnung des Adres syndroms wShrend dieser 
Zeitspanne. Die Adressparitatsbitinformation 115 wird daher 
in der Verriegelungsschaltung 113 in Reaktion auf das Signal 
AL2 abgerufen und iiber den Puffer 114 und den AnschluP 111 
auf die Leitung 112 iibertragen. 

Der in Fig. 6 gezeigte Mikroprozessor 1 unterscheidet sich 
weiter darin von dem in Fig. 2 gezeigten, dap ein Paritats- 
freigabesteuerkennzeichen 11 in der Ausfiihrungseinheit 10 
vorgesehen ist und das Einstell-/Riickstellsignal derselben 
an Stelle des extern zugef iihrten, in Fig. 2 gezeigten 
Signals als das Paritatsf reigabesteuersignal REC verwendet 
wird. Der Einstellzustand des Kennzeichens 11 inaktiviert 
die Datenparitatssteuerfunktion, wahrend der Riickstellzu- 




stand desselben diese Funktion aktiviert. Das Paritatsf rei- 
gabesteuersignal REC kann dem Mikropr-rsessor 1 von der 
Au^enseite desselben^ ahnlich Fig. 1, zugefiihrt werden. 
Umgekehrt kann das Paritatsf reigabesteuerkennzeichen 11 in 
dem in Fig. 1 gezeigten Mikroprozessor vorgesehen werden. 

In den oben beschriebenen Ausf iihrungsformen wird das Pari- 
tatsbit als die redundante Information verwendet, es konnen 
jedoch andere Typen redundanter Information verwendet 
werden. Dariiberhinaus konnen zwei oder mehr Steuereinheiten 
nicht gleicher Typen redundante Information in einem Mikro- 
prozessor vorgesehpn werden^ und eine von denselben kann 
wahlweise in Ubereinstimmung mit einem zu strukturierenden 
System aktiviert werden. 

Die vorliegende Erfindung ist nicht auf die obigen Ausf iih- 
rungsformen begrenzt, sondern kann raodifiziert und verandert 
werden, ohne vom Umfang der Erfindung, wie durch die Patent- 
anspriiche definiert, abzuweichen. 
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Patentanspruche 

1. Mikroprozessor , der auf einem einzigen Halbleiterchip eine 
Ausf iihrungseinheit (10) zum Ausflihren einer Anweisung und 
einen Satz von Datenanschliissen ( 6 ) , die mit Da ten ver- 
sorgt werden, aufweist, und dadurch gekennzeichnet ist, 
da^ die Ausf iihrungseinheit Mittel zum Erzeugen eines 
ersten Zeittaktsignals (RDL) und danach eines zweiten 
Zeittaktsignals (RDO) einschlieJJt , und dap der Mikropro- 
zessor dariiber hinaus auf dem einzigen* Halbleiterchip 
erste Mittel (415), die auf das erste Zeittaktsignal 
reagieren, urn die Da ten, die dem Satz von Datenanschliissen 
zugefiihrt sind, abzurufen, zweite Mittel (416), die auf 
das zweite Zeittaktsignal zum Ubertragen der in die ersten 
Mittel abgerufenen Daten zu der Ausf iihrungseinheit reagie- 
ren, Mittel (50,51) zum Uberpriifen der Giiltigkeit der in 
die ersten Mittel abgerufenen Daten und zum Erzeugen, 
bevor das zweite Zeittaktsignal erzeugt ist, eines 
resultierenden Signals (52), das darstellt, ob die in die 
ersten Mittel abgerufenen Daten giiltig sind Oder nicht, 
und Mittel (60) zum Zufiihren des resultierenden Signals zu 
der Ausf iihrungseinheit , wobei die tJberpriif mittel einen 
Anschlup (51) fiir redundante Information einschlie^en, dem 
redundante Information zugefiihrt wird, die die dem Satz 
von Datenanschlup zugefUhrten Daten begleiten, Speicher- 
mittel (507), die auf das erste Zeittaktsignal reagieren, 
um zeitweilig die redundante Information zu speichern, und 
Mittel (502,503) aufweist, die auf die in die ersten 
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Mittel abgerufenen Daten und die redundante Information, 
die in den Speichermitteln gespeichert ist, reagieren, um 
das resultierende Signal zu erzeugen. 

2. Mikroprozessor nach Anspruch 1, der einen Zeittaktsignalgene- 
rator auf dem Chip auf waist, wobei die Ausf uhrungseinheit 
Mittel zum Erzeugen des ersten Zeittaktsignals (RDL) und 
danach des zweiten Zeittaktsignals (RDO) von auf einanderf ol- 
genden Zeittaktsignalzyklen einschlie^t. 

3. Mikroprozessor nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, da^ die Zufiihrmittel ein Steuersignal (REC) 
empfangen und das resultierende Signal der Ausf uhrungsein- 
heit zufiihren, wenn das Steuersignal einen aktiven Pegel 
annimmt, und ein giiltiges Signal, das darstellt, da/i die 
in die ersten Mittel abgerufenen Daten giiltig sind, der 
Ausf uhrungseinheit unabhangig vom resultierenden Signal 

zufiihren, wenn das Steuersignal einen inaktiven Pegel ein- 

I' • * 
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